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l. DOBOR SERWOSILNIKA POSUWU

Rysunek 1 przedstawia przykladowy schemat kinerzatycnagdu jednej osi
urzadzenia.

[Serwosilnik

Rys. 1. Schemat kinematyczny serwagthpi — przetaenie przektadni pasowes, — skoksruby
pociagowej, F,, — sita poprzecznd,, — sita wzdtana, T — sita tarcia w prowadnicachn, — masa
catkowita stotu] — dtuga¢ sruby tocznej

Przyktadowy schemat ruchu (przemieszczenigdkuasci w czasie) przedstawia na rys. 2.
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Rys. 2. Schemat ruchu

W obliczeniach nagdu wymaganegwartaci czasow poszczegolnych faz ruchu. Mgle
zatem z rOowna ruchu jednostajnego i jednostajnego przyspiesamnety op&nionego
wyznaczy te czasy z nagbujacych wzorow:

- ruch jednostajnyv = %
- ruch jednostajnie przyspieszony = @ ot
Gdzie: v— prdkos¢ ruchu,
vk — predkas¢ koncowa ruchu,
Vp — predkos¢ pocatkowa ruchu,
a — przyspieszenie ruchu (a dodatnie gdy ruch pieggpny, a ujemne gdy
ruch opd@niony),
t— czas ruchu,
s— droga przemieszczenia.



1. WSTEPNY DOBOR PRZEK:ADNI PASOWEJ | SRUBY TOCZNEJ

Poniewa nie g znane maksymalne sity dziateg w uktadzie naglowym, (nie § znane
parametry silnika) mma jedynie wsfpnie dobra takie parametry ngpu jak (przyktadowo):

- skoksruby tocznej: F =10 mm,
- srednicasruby toczneyj: d =25 mm,
- przetoenie przektadni pasowej: i =%

Nalezy jednak sprawdziw katalogach producentdsvub tocznych czy takie elementy
istnieg (np. sruba o srednicy 25 mm i skoku 10 mm). To samo dotyczy pmzshia
przektadni pasowej. W nagach sterowanych numerycznie, jako przektadnie kedoe,
stosowanegzazwyczaj przektadnie pasowebate. W zwiazku z tym przeteenie przektadni
powinno by stosunkiem dwdch liczb np.:

_z; 20

oz 20 1
T

2. WSTEPNY DOBOR SILNIKA POSUWU

Poniewa nie g znane wszystkie momenty dziajleg w ukladzie, szczegolnie oboénia
dynamiczne, silnik megemy dobrd wskpnie na podstawie wymagane] maksymalnej
predkosci obrotowej oraz spodziewanego momentu oporow.

1.1.Maksymalna predkosé¢ obrotowa wirnika silnika

Jest to maksymalna roboczaqlios¢ obrotowa silnika, z jakaghlzie pracowata silnik w
projektowanym ukiadzie.

Y/
nmax 2 H >
i EBp

gdzie: vy — predkosé¢ przesuwu szybkiego [m/min],
0] — skoksruby tocznej [m],
i — przetaenie przektadni mechanicznej silnikraba.

1.2.Moment oporéw silnika dla doboru wsgpnego

Moment oporéwM,, musi uwzgédniad zarowno obeizenie wynikajce z ekstremalnych
warunkow skrawania, tarcia w prowadnicachzykkach itp., jak i obaizenia od sit gjzkosci
przesuwanych mas (np. dla serwogdgw pionowych - przesuw wrzeciennika o masigoo
pionowym stojaku wiertarko-frezarki). Zakladamye te opory trwaj najdiuzej w catym
cyklu pracy silnika i dlatego w najgiszym stopniu wplywaj na sumaryczne olgienie
silnika. Nie zawsze ten moment jest momentemaabaia najwgkszym w catym cyklu pracy
silnika.

_FQLs,

" 2

gdzie: F - sktadowa sity zgodna z kierunkiem ruchu posuwu,
S - skoksruby pocagowej [m],

+M,



n - sprawné¢ tancucha kinematycznego (rsemy przyj¢ 0.80),

i — przetaenie przektadni silniléruba,

Mt - moment oporow tarcia (przektadmubowej tocznej, toyskach oraz przektadni
mechanicznej) zredukowany na wat silnika, ktéry jest uwzgédniony we
wspotczynniku sprawrigi n (mozemy przyaé 1 Nm).

Ogoélnie sit F, jako sum sit wzdtlwznych (wzdhe kierunku ruchu) dla suportu
poziomego, meemy obliczy ze wzoru:

=R+ T=F, ()

gdzie: m.— masa catkowita stotu z obzeniem [kg],
g—  przyspieszenie ziemskie [ffi/s
Fo— sita poprzeczna [N],
Fw- sita wzdizna [N]
M- wspotczynnik tarcia w prowadnicach (dla prowadiizgowych maemy
przyja¢ p = 0.1 dla prowadnic tocznygh= 0.05).

1.3.Wstepny dobor silnika z katalogu

Na podstawie obliczonego momentu opordv,, oraz wymaganej maksymailnej
predkosci obrotowej wirnika silnikaimx nalezy dobr& silnik z katalogu, spetniagy warunki:
- moment znamionowy silnika powinien dywiekszy lub réwny obliczonemu
momentowi oporow:

Mn = Mop
gdzie: M, - moment nominalny silnika (Rated torque),

- nominalna pydkos¢ obrotowa wirnika silnika powinna bywi¢ksza lub réwna od
obliczonej maksymalnej roboczejpkaosci obrotowej wirnika silnika:

Ny = Nmax

gdzie: ny- predkos¢ obrotowa nominalna (Rated speed),
Nmax — Obliczona wymagana maksymalnagkosé obrotowa wirnika silnika

Zarbwno moment nominalny jak iqukos¢ obrotowa nominalna nie powinny odbi€ga
znacaco od wartéci obliczonych. Jdi trudno jest dobrasilnik dla obliczonych parametrow
mozna odpowiednio dopasowakoksruby lub ewentualnie przetenie przektadni pasowe.

Dla dobranego silnika nalg pobra& kart katalogows z wszystkimi parametrami oraz
wykres charakterystyki mechanicznej tego silnikdatyczy¢ do projektu.



2. OBCIAZENIE SILNIKA W CZASIE PRACY
2.1.Moment dynamiczny
Przy ruchu dynamicznym negiu (przy rozpdzaniu i hamowaniu) natg uwzgkdni¢
moment dynamiczny ohgiajacy silnik. Moment dynamiczny silnikaMp (w czasie
przyspieszania i hamowania) mma obliczy z zalenosci:
Mo = (I +1, )&

Gdzie:ls— masowy moment bezwtadimd wirnika silnika (z katalogu) [kg* A,

|z — masowy moment bezwladitd nagdzanych mas zredukowany na wat silnika

[kg* m?,
£— przyspieszeniegtowe [1/$].

Przyspieszeniegtowe £ mazemy wyznaczy z zalenosci:
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E==
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Gdzie:a — przyspieszenie liniowe stotu [rf/s
i — przetaenie przektadni pasowej
S — skoksruby pocagowej [m]
Masowy moment bezwladdo zredukowany na wat silnika memy oblicz¢ z

zaleznosci:
=3 é%}z(n.mz)

r

gdzie:>m - suma mas wykonagych ruch pospowy np. stét obrabiarki, wrzeciennik,
suport (w naszym przypadkugn
2li - suma masowych momentéw bezwiaginoelementéw wykonuagcych ruch
obrotowy np.sruba toczna, tarcze przektadni mechanicznej itp. n@szym
przypadku uwzgldnimy tylkosrube pochgows.).

Masowy moment bezwitadsa sruby pocagowej maemy obliczy z zalenosci:

_d'Opr
lg =——2—
32
gdzie: d — srednica podzialowa gwintiruby kulowej, dla uproszczenie mma
przyja¢ srednice zewetrzng sruby [m]
| — dhuga¢ sruby [m],
0 — masa wiiciwa materiatusruby [kg/nt] (dla stali 7800 kg/ri).

Przyjmupc diuga¢ sruby naley uwzgkdni¢ dilugai¢ przesuwu osi oraz dodatkew
diugai¢ zwigzana z szerokoia naketki oraz tarysk.



2.2.Momenty obciagzenia w poszczegolnych fazach ruchu

Momenty obcizenia silnika sitami statycznymi w poszczegdlnychafzh ruchu mina
obliczy¢ z rownania:

_ RO,

S 20

gdzie: F; - skladowa sity posuwu zgodna z kierunkiem ruchdanej fazie ruchu,
S - skoksruby pocagowej [m],
n - sprawné¢ tancucha kinematycznego (rsemy przyj¢ 0.80),
i — przetaenie przektadni silniléruba,
Mt - moment oporéw tarcia.

+M;

Site Fi, jako sumg sit wzdtwznych (wzdhe kierunku ruchu) dla suportu poziomego, w
poszczegolnych fazach ruchu pemy obliczy ze wzoru:

F=F+T=F,+mg+F)

gdzie: m.— masa catkowita stotu z obzeniem [kg],
g—  przyspieszenie ziemskie [ffi/s
Fo— sita poprzeczna [N],
Fw- sita wzdizna [N]
K- wspoétczynnik tarcia w prowadnicach.

Obliczapc sung sit wzdtuznych F; dla kolejnych faz ruchu natg uwzgkdni¢ tylko te
parametry, ktore w dane fazie wystija. Sity Fy i Fp wyskepuja tylko w fazach wykonywania
procesu (obrobki).

W czasie pracy silnik jest olgiany r&nymi momentami zalaie od fazy przytego
schematu ruchu. Dla przedstawionego przypadku rweyskepuje 9 chwilowych obcizen
silnika. Catkowity moment oporu w poszczegolnyctzaieh ruchu mima obliczy z
réwnania:

Mi :MSi +MD

Obliczapc catkowite momenty obgienia naley uwzgkdnic moment dynamiczny ale
tylko w tych fazach ruchu w ktérych wystuje przyspieszanie lub hamowanie ruchu.



3. WERYFIKACJA DOBORU SILNIKA
3.1. Kryterium pr edkosci ruchu szybkiego:

To kryterium jest spetnione,§ie spetniony jest warunek:
Nyax D08, 2 Vg,

Gdzie:nmax — maksymalna gdkosé obrotowa wirnika silnika [obr/min]
| — przetaenie przektadni pasowej,
S — skoksruby pocagowej [m],
Vg — predkos¢ ruchu szybkiego [m/min]

3.2.Kryterium masowego momentu bezwitadnii:

Masowy moment bezwtadisa zredukowany na wat silnika i moment bezwitagéno
wirnika silnika powinny by w przyblizeniu rowne. Nie jest to jednak kryterium decyate;.

gdzie:l, — masowy moment bezwtadimd zredukowany na wat silnika [kg*th
|s— moment bezwtadroi wirnika silnika (z katalogu silnika) [kg*fi

3.3.Kryterium momentu maksymalnego

To kryterium jest spetnione, §eé zaden z momentow olgienia silnika (odVi; do M)
nie przekracza momentu maksymalnego silnika.

Mmax>|Mi|

Gdzie:M; — chwilowy moment obgrenia [Nm],
Mmax —moment maksymalny silnika z katalogu [Nm]

3.4.Kryterium mozliwosci silnika (obcigzenie w charakterystyce mechanicznej)

Nalezy nanig¢ na charakterystgkmechaniczg dobranego silnika miejsca jego pracy w
charakterystyce a w¢ moment obezenia (momenty odl; do Mg przy danych prdkosciach
obrotowych silnika odn; do ng). Prdkosci obrotowe wirnika silnika w poszczegdélnych
fazach ruchu mona obliczy z réwnania:

\VA
n =—
i,
gdzie: v; — prdkosé przesuwu w poszczegolnych fazach ruchu [m/min],
S — skoksruby tocznej [m],
i — przetaenie przektadni mechanicznej silnikraba.




W przypadku faz ruchu z roggzaniem i hamowaniem nale obliczy predkosé
obrotowy pocztkows i koncowsg a na wykresie charakterystyki przedstawifaz w postaci
linii jako state obcizenie momentem od ¢gatkosci pocatkowej do kacowe.
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Rys. 3. Przykiad charakterystyki mechanicznej lséri naniesionymi punktami pracy

3.5.Kryterium nieprzegrzewania sg silnika

Jesli ktérykolwiek catkowity moment obgienia silnika przekracza moment nominalny
nalezy sprawdz silnik na nieprzegrzewaniegsi

Wartos$é¢ sredniokwadratowa momentu nagdowego (momentu zaspczego M)
silnika nie moze przekroczy wartosci momentu diugotrwatego (znamionowegdMy).
Spelnienie tego warunku jest réwnoznaczne z tym,ze silnik nie przekroczy
dopuszczalnej dla niego temperatury, okrédonej w katalogu.

M,<M,

Gdzie:M;— moment zagpczy obcizenia silnika,
M, — moment znamionowy silnika.

Moment zasipczy silnika maemy obliczy z zalenosci

2
v - 2]
T

Gdzie:M; — chwilowy moment obgrenia silnika [Nm],
ti — czas dziatania poszczego6lnych momentow [s],
T — catkowity czas cyklu pracy (suma qalb ) ]s.



Il. DOBORSRUBY TOCZNEJ



1. DOBOR PRZEK:ADNI PASOWEJ Z EBATEJ
1. Budowa i rodzaje pasow gbatych

W nagdach pozycjonuacych wymagany jest ruch synchroniczny (bezlipgu) oraz
pofaczenie bezluzowe. dew projektowanym nagdzie przewiduje si przekladn¢ miedzy
silnikiem asruba to wymagania to spetnia te spetnia tylko piahkia pasowacgbata.

Pasy zbate wytwarzanegsw kilku ksztattach (profilach):

- Profil T lub AT — trapezowy (trapezoidalny),

Profil H — okggty,

Profil R

Profil S

Inne — wikasne opracowania producentow

Trapezoidalny

m Kinematyka zazebiania si¢ paska

Profl T lub AT: Trapezoidalny ksztalt zgba

Profl H: Pionowe boki

Profl R
™\ Boki krzywoliniowe, z wglebieniem
na werzcholku zgba

Rys. 3.4. Zagbienie przektadni pasoweghzatej

Boki krzywoliniowe, z plaskim

Rys. 3.3. Profile paséwehatych

Zawsze musimy dobiefakota pasowe zakmmie od profilu paska. W nagdach
pozycjonujcych naley brat rowniez pod uwag dokladnd¢ kinematyczmp zazbienia.
Wydaje st, ze to kryterium najlepiej spetngprofile typu R i S.



Podstawowe wymiary przektadni pasowehatej to: (rys. 3.4)
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Rys. 3.4. Wymiary przektadni pasowepatej

C — odlegta¢ migdzy osiami,

L — dluga¢ pasa,

t — podziatka ugbienia,

b — szerokéc pasa,

2, 2 — liczba zbow kota matego i drego,
dw;, dw, — rzeczywistegrednice ko,

[ — kat opasania na matym kole,

Z— liczba zbow w opasaniu.

Pasy zbate wytwarzaneaz podziatka metryczni calowg. Metryczne podziatki to np. 2,
3, 5, 8, 14, 20 mm a calowe oznaczaaeymbolem literowym i przedstawione w tabelce
ponizej.

Tabela 3.1.Podziatki paséw calowych

Oznaczenie Podziatka [cale] Podziatka [mm]
MXL 2/25 2,032
XL 1/5 5,080
3/8 9,525
H 1/2 12,700
XH 7/8 22,225
XXH 11/4 31,750

Wymiary przektadni mgemy obliczy z rownai:
- Srednice rzeczywiste kotakatego:

zZ-t
by =



- kat opasania:

B = 2-acos (_(zz —4) t)

2-C-m

- liczba zbow w zazbieniu:

e 180 2:-C

- dtugas¢ pasa (przybtiona) dla zaktadanej odlegto osi:

(z,—2) t)z

t 1

- odlegta¢ miedzy osiami dla rzeczywistej diug pasal:

el O )

Na wytrzymatdé¢ pasa ma wptywa rodzaj materiatu, z ktérego wykgngst zb oraz
materiat rdzenia. Przyktadowe w&wosci paséw przedstawiono w tabelce paiji

Tabela 3.2.Wlasciwosci pasow [Gates]

Materiat rdzenia Poliester Widkno szklane Kevlar Stal
Wydtuzenie Duze Mate Bardzo mate Bardzo mate
Elastyczneé¢ Bardzo dua Srednia Srednia Niska

Nosnosé [MPa] 1 1.5 2.5 3.5
Odporndé na Bardzo dua Srednie Wysoka Srednia
przechzenia
Wydtuzenie termiczne Znaczce Nieznacace Nieznacace Nieznacace
Cena Najnizsza Srednia Wysoka Najwyzsza

Na trwata¢ przektadni pasowej wptywa oleenie (przenoszona moc lub sita w pasie)
oraz intensywng&t przeginania pasa (@@kos¢ pasa). W przypadku negidw pozycjonujcych
moc na ogo6t nie jest da poniewa zwykle pracuyy z stosunkowo matpredkoscia pasa
natomiast mog wystpowa duze sity w pasie. Dlatego zedobieragc pas do naglu
pozycjonujcego naley sprawdzt dwa warunki:

- wytrzymalai¢ pasa na zerwanie,

- naciski powierzchniowe na boczne powierzchri@ozv pasa.

2. Obliczanie wytrzymalosciowe na zerwanie pasa

Przed wykonaniem oblicaewytrzymatagciowych przekiadni pasowej nale dobr&
rodzaj profilu pasa, podziaiipasa, liczby ghow kot pasowych oraz wymiary kot pasowych



(Srednice kot) i pasa (wysoké profilu pasa). Wielu producentow przedstawia wtpois
wykreséw zalecane wao podziatek w zalenosci od mocy przenoszonej przez ndpDla
zminimalizowania wymiarow przekfadni nale dobierd dla kota matego jak najmniejsza
liczbe zebow. Minimalna zalecana liczbaglww kota matego jest przedstawiana przez
producentow pasow, me ona wynika rowniez z wymiarow geometrycznych kota, ktére ma
by¢ zamocowane na watku silnika o dagegdnicy.

Obliczenia wytrzymatéciowe na zerwanie pasa nale wykona do obcizen
maksymalnych mdiwych do wystpowania w danej przektadni. Maksymalnsike
przenoszona przez pas mmy obliczy z rownania:

2 Mpax
=—= [N
" [N]
gdzie: Mpax — maksymalny moment obrotowy przenoszony przeekpazing (moment
maksymalny silnika) [Nm],
dwa —srednica rzeczywista kota pasowego [m]

Obliczona maksymalna sita przenoszona przez pasinpaw by mniejsza od
dopuszczalne] sity w pasie oklene] przez producenta. Przykiadowe wéeto sit
maksymalnych przenoszonych przez pas przedstawidabeli 3.3.

Tabela 3.3.Maksymalne sity przenoszone przez pas [N] [CONNEHROFLEX]

Profil i Szerokaé pasa [mm]
podziatka 4 6 10 16 25 32 50 75 100
AT 3 190 180 646 1102 1406
AT5S 350 700 1260 2030 2660 4200 6370 8610
AT 10 2000 3500 4750 7750 12000 16000
T25 39 65 117 195 312 403
T5 180 330 570 930 1200 1920 2940 3930
T10 1200 2000 2700 430( 660D 8800

3. Sprawdzenie naciskow powierzchniowych na boczne pavzchnie zbow pasa

Obliczenia naciskow powierzchniowych nate wykona rowniez do obciyzen
maksymalnych mdiwych do wystpowania w danej przektadni. Naciski powierzchniavee
boczne powierzchniecbéw mazemy obliczy z réwnania:

P=phz ¢ MPdl

gdzie: F - sitaw pasie,
b — szerokeé pasa,
h; —wysokd¢ zebow pasa,
Ze - liczba zagbionych zbow matego kota (w opasaniu),
C —wspotczynniki warunkéw pracy dobierany z tgelducenta (G 1).
Warunek kdzie spetniony jéi:
p < pdop

gdzie:pyop— dopuszczalne naciski powierzchniovw®aw pasa.



Niektorzy producenci podaj wlasne sposoby sprawdzenia pasa na nhaciski
powierzchniowe [Conti, Gates]. Polegane na obliczeniach szercgko pasa na podstawie
sity w pasie, momentu obrotowego czy mocy przenoesgprzez pas odniesione do liczby
z¢béw w zazbieniu oraz sity, momentu czy mocy ¥avej. Formuty umaliwiajace
obliczenia szeroki pasa z tych warunkow przedstawiono pepi

1000 - P

Zy " Ze Pspec

100 -M

Zy " Ze " Mspec

b

v em

cm]
Ze* FUspec

[em]

Gdzie:P — moc przenoszona przez przekigdkiv],
M — moment obrotowy [Nm],
Fu — sita w pasie [N],
2 — liczba zb6éw matego kota,
Ze — liczba zbow w opasaniu,

Fuspec — Sita widciwa pasa [N/cm],
Pspec — moc wihdciwa pasa [W/cm],
Mspec — Mmoment wigciwy pasa [Nm/cm],

Przyktadowe wartéci
przedstawiono w tabeli 3.4.

sity, mocy i momentu wikxiwego dla pasa typu T10

Tabela 3.4.Przykladowe wartgi sity, mocy i momentu wikziwego dla pasa typu T10 [Conti]

Nominalna Sita Moment Moc Nominalna Sita Moment Moc
predkos¢ | wiasciwa | whasciwy | whasciwa | predkos¢ | wiasciwa | whasciwy | wiasciwa
obrotowa Fuspec Mspec Pspec obrotowa Fuspec Mgpec Pspec
[obr/min] [N/cm] [Nm/cm] | [Wicm] | [obr/min] [N/cm] | [Nm/cm] | [Wicm]

0 50,5 8,04 0 2000 25,4 4,04 8,46
20 49,0 7,80 0,163 2200 24,6 3,92 9,08
40 47,7 7,60 0,318 2400 23,9 3,81 9,58
60 46,6 7,42 0,466 2600 23,3 3,71 10,70
80 45,7 7,27 0,609 2800 22,7 3,62 10,40
100 44.8 7,13 0,746 3000 22,2 3,53 11,48
200 41,4 6,60 1,381 3200 21,7 3,45 11,95
300 39,1 6,22 1,953 3400 21,2 3,36 11,99
400 37,2 5,92 2,48 3600 20,7 3,30 12,42
500 35,7 5,68 2,98 3800 20,3 3,23 12,44
600 34,4 5,48 3,44 4000 19,86 3,16 13,44
700 33,3 5,31 3,89 4500 18,91 3,01 14,18
800 32,4 5,15 4,32 5000 18,06 2,87 15,45
900 31,5 5,01 4,73 5500 17,28 2,75 15,44
1000 30,7 4,89 5,12 6000 16,58 2,64 16,48
1100 30,0 4,77 5,50 6500 15,93 2,54 17,46
1200 29,3 4,67 5,87 7000 15,33 2,44 17,48
1300 28,7 4,57 6,22 7500 14,76 2,35 18,46
1400 28,2 4,48 6,57 8000 14,24 2,27 18,99
1500 27,6 4,40 6,91 8500 13,74 2,18 19,47
1600 27,1 4,32 7,23 9000 13,28 2,11 19,92
1700 26,7 4,24 7,55 9500 12,84 2,04 20,30
1800 26,2 4,17 7,86 10000 12,42 1,97 20,70
1900 25,8 4,10 8,16




Szeroké¢ pasa powinna Mgy obliczona na podstawie mocy oraz sity w pasie lub
momentu obrotowego przenoszonego przez pas. Damyembliczorn wickszy wartasé
szerokdci pasa.

4. Przyktad obliczen

Dane wegciowe:
- moc przenoszona przez przekiagdfmoc silnika): P = 1.5 kW,

- moment maksymalny silnika: Mmax = 24 Nm
- predkos¢ obrotowa: n = 3000 obr/min
- przetazenie przektadni: i=1/2

Do dalszych obliczé nalezy przyjaé:

- podziallke pasa — dla mocy 1.5 kW zalecany pas Tt16,10 mm,

- dla zaktadanego przetenia przektadni pasowej nale dobra& liczby zbdéw kot
pasowych. Ze wzgu na mas moment bezwiladrici kot oraz obgtos¢ przektadni
nalezy dobr& mazliwie mate liczby zbéw ale zwracag uwag na minimalne liczby
zebdéw dla danej podziatki i wymagareednice minimalne két (mdiwos¢ osadzenia

na wale):
2 = 25
2 =50

- rozstaw osi kot przektadni — nale zwrdcik uwag na minimala odlegtai¢ két oraz
warunki konstrukcyjne:
C =200 mm

Obliczenia:
- Srednice rzeczywiste kot:

g Att 2510 o
wl — T - T - . [mm]
472t 50010 o
w2 — T - T = . [mm]

- kat opasania matego kota:

(Zz - Zl) -t (50 - 25) * 10 °
L =2 acos(ﬁ = 2-acos 5200 = = 157

- liczba zbow w zazbieniu:

z =i-acos (=)t = 25 - acos (50 —25) - 10 =109
¢ 180 2:C'm 180 2:200m '

Przyjmug sie warta¢ catkowity: z. = 10

- dlugai¢ pasa (przybfiona) dla zaktadanej odlegto osi:

(z, —21) " t>2

t 1
Lz§.(22+zl)+2.c+4‘-cl< T



_oc). 2
=10, (50 4+ 25) + 2 - 200 + ——- ((50 25) 10) — 782 mm
2 4-200 T

Najblizsza dostpna diuge¢ pasa z katalogu te: = 800 mm, 80 gbdw

- odlegta¢ miedzy osiami dla rzeczywistej diugm pasal:

C=T;<%>' L—%'((Zz +Z1)+<1—%)'(22_Z1)> =

1 10 157
Pl <800 s ((50 +25)+(1-12) - (50 - 25))) =208.7 mm

- szerokd¢ pasa:

Z tabeli 3.4 dla pasa T10 igatkosci nominalnejny = 3000 obr/min:
Fuspec = 22.20 N/cm
Mgpec = 3.53 Nm/cm
Psec = 11.08 W/cm

- ze wzgédu na moc silnika:

1000-P _ 1000-1.5
Z1"Ze " Ppec  25-10-11.08

=0.54cm = 5.4 mm

- ze wzgédu na moment maksymalny:

__100-M 10024
T 77z My, 25-10-353 LT elmm

- ze wzgtdu na si w pasie:

2 My,  2-24
“*“d,  0.0795

= 603.7 [N]

F, 603,7
p— U

- - =27 cm =27
Ze  Fyspec 10 - 22.20 cm = e/ mm

Ja mana zauway¢ najwicksza szerok@& pasa wynika z warunku na maksymalny
moment przenoszony przez przekitadni
Dla pasa T 10 najliszs dostpng szerokdcia pasa jesb = 32 mm

- wytrzymatai¢ pasa na zerwanie

Dla dobranego pasa o szeré&ioc32 mm maksymalna sita zryvgap wynosi [tabela 3.3]:
Feu = 2700 N



Stad warunek na zerwania pasa jest spetniony

Fu=602.7 N < = 2700 N

Uwaga: Jéli nie mazna dobré szerokdci pasa (brak dogbnych szerokéri) mozna:
- zwigkszy liczbe z¢bow kota matego i drego zachowupc przetaenie,

- zwigkszy odlegtaé osi,

- dod& napinacz czy rokkprowadaca zwickszajca kat opasania,

- dobr& pas o w¢kszej podziatce — wksza wysokec zeba,

- zmient rodzaj profilu pasa — profil AT jest bardziej wgymaty ni. profil T.
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